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Robot pengikut cahaya yang beberbasis mikrokontroler AT89S52 
merupakan suatu bentuk robot bergerak yang sudah terprogram dari otaknya dan 
telah ditentukan untuk robot mengikuti cahaya senter. Dalam perancangan dan 
implementasinya robot pengikut cahaya banyak mengalami berbagai masalah-
masalah dan yang harus dipecahkan adalah system penglihatan robot biasa disebut 
sensor, arsitektur perangkat keras yang meliputi perangkat elektronik yang akan 
dibahas serta memperkenalkan komponen pembantu lainnya dalam makalah ini. 
Tujuan di dalam membuat robot pengikut cahaya selain untuk 
menyelesaikan tugas akhir ini adalah rasa tertarik untuk mengetahui 
perkembangan hardware pada saat ini diantaranya bentuk – bentuk IC untuk robot 
yang memakai mikrokontroler AT89S52 sebagai komponen utama pada robot, 
untuk driver motor menggunakan tansistor, untuk sensor menggunakan LDR 
(Light Dependent Resistor) serta IC LM358 untuk penguat sensor, komponen 
lainnya yang akan dijelaskan dalam makalah ini pada pembuatan Robot Pengikut 
Cahaya dengan menggunakan mikrokontroler AT89S52 dan sensor LDR (Light 
Dependent Resistor) yang cara kerjanya adalah dengan cara menyorotkan cahaya 
senter ke sensor robot, maka robot tersebut akan bergerak mengikuti atau 
mendekati cahaya dari senter. 
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1.1 Latar Belakang 
Di lingkungan industri sangat mengutamakan faktor keselamatan terutama 
pada proses produksi yang menggunakan bahan – bahan yang berbahaya bagi 
manusia. Di samping itu proses produksi juga membutuhkan ketelitian yang tinggi 
dan mempunyai alur kerja yang rumit. Untuk mencapai keuntungan yang diinginkan 
sebuah industri harus dapat menyelesaikan produksi dengan waktu yang singkat agar 
dapat meminimalisasikan biaya dan juga dapat memenuhi target dari para konsumen. 
Agar proses produksi dapat berjalan dengan lancar, maka banyak dari 
lingkungan industri yang memakai bantuan robot otomatis yang dapat memudahkan 
para pekerja di dalam melakukan pekerjaanya. Jika ditangani langsung oleh manusia 
sering mengakibatkan kesalahan atau kecelakaan pada kerja. Karena faktor – faktor 
seperti halnya tidak bisa berkonsentrasi, kelelahan itu dapat merugikan bagi industri 
tersebut. 
Dengan adanya robot cerdas, kemungkinan hal – hal yang dapat merugikan 
industri bisa tidak terjadi. Upaya untuk meningkatkan kerja saat ini, maka 
dikembangkan suatu robot yang dapat berjalan di tempat yang gelap sekalipun 
dengan bantuan satu titik cahaya yang akan disorotkan ke sensor. Dengan adanya 
robot ini maka tujuan dari sebuah industri untuk dapat meminimalisasikan biaya dan 






1.2 Rumusan Masalah 
 Berdasarkan latar belakang diatas, maka dapat diambil rumusan masalah 
sebagai berikut : 
” Bagaimana membuat atau merangkai sebuah robot yang dapat berjalan di 
tempat gelap dengan bantuan cahaya. ” 
 
1.3 Batasan Masalah 
Batasan - batasan masalah yang diberikan sesuai dengan permasalahan yang 
telah diterangkan diatas, antara lain: 
a. Robot ini menggunakan mikrokontroler AT89S52. 
b. Jarak sumber cahaya ke sensor ± ½ (setengah)  meter. 
c. Robot ini menggunakan sensor LDR (Light Dependent Resistor) dalam mencari 
satu titik cahaya. 
d. Cahaya yang disorotkan ke robot ialah cahaya senter yang nantinya sebagai 
masukan untuk sensor. 
e. Penyorotan cahaya senter harus lurus dan tepat pada sensor. 
 
1.4 Tujuan 
 Tujuan yang ingin dicapai dalam Tugas Akhir ini adalah : 
a. Merancang robot yang mampu berjalan di tempat gelap dengan bantuan satu titik 
cahaya senter. 







Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan robot dengan 
menggunakan sensor cahaya ini adalah: 
Robot dapat di desain untuk membantu melakukan pekerjaan yang sulit 
dilakukan oleh manusia. Seperti, dapat digunakan untuk mengirim barang dari satu 
tempat ke tempat lain dalam keadaan minim cahaya, dengan bantuan sorotan cahaya 
sebagai pengontrol arah robot. 
 
1.6 Metodologi Penelitian 
Metodologi yang digunakan dalam penelitian ini adalah sebagai berikut : 
a. Studi literatur mengenai pengendalian Motor DC serta penggunaan 
Mikrokontroller AT89S52. 
b. Merancang serta menguji rangkaian penggerak motor DC yang merupakan 
aktuator robot. 
c. Merancang serta menguji sistem minimal Mikrokontroller AT89S52 sebagai 
pengendali sistem secara keseluruhan. 
d. Merancang perangkat lunak yang berfungsi untuk membangkitkan dan 
mengendalikan gerakan robot secara keseluruhan. 
e. Menguji kinerja sistem secara keseluruhan serta mengambil data dari hasil 
perancangan. 







1.7 Sistematika Penulisan 
Penulisan yang digunakan dalam laporan Tugas Akhir ini adalah sebagai 
berikut : 
BAB I  PENDAHULUAN 
Bab ini berisi latar belakang permasalahan, perumusan masalah, 




BAB II TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini akan dijelaskan tentang teori-teori serta penjelasan-
penjelasan yang dibutuhkan dalam pembuatan robot pengikut cahaya 
(light follower). 
 
BAB III PERANCANGAN 
Bab ini berisi tentang analisa dan perancangan sistem dalam 
pembuatan Tugas Akhir robot pengikut cahaya (light follwer) dengan 
menggunakan sensor. 
 
BAB IV IMPLEMENTASI 
Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta pembahasan suorce 
code dari robot pengikut cahaya (light follwer). 
 
BAB V PENGUJIAN DAN ANALISA 









BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN 




Bab ini berisi tentang literatur sebagai teori pendukung pembahasan 
pada laporan tugas akhir ini. 
 
